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摘要 : 野生 动物 在 长 期 进化 中 形成 特定 的 行为 模式 以 适应 特定 的 生存 环境 。 灵 长 类 的 位 置 行为 研究 对 于 理解 
灵 长 类 进化 、 适 应 性 的 多 样 化 以 及 生态 学 和 解剖 学 十 分 关键 。 该 文 对 已 有 文献 进行 了 综述 , 针对 位 置 行为 的 分 类 、 
季节 性 、 以 及 具体 地 点 和 年 龄 性 别 差异 性 进行 了 总 结 , 分析 了 灵 长 类 位 置 行为 的 发 展 、 特 征 以 及 研究 现状 , 以 期 
对 今后 非 人 灵 长 类 位 置 行为 的 研究 提供 借鉴 和 参考 ， 从 而 促进 我 国 灵 长 类 行为 生态 学 理论 体系 的 发 展 。 
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Diversity and development of positional behavior in 
non-human primates 


ZHANG Jing', QI Xiao-Guang”, ZHANG Kan', ZHANG Pei’, GUO Song-Tao’, 
WEI Wei', LI Bao-Guo'”” 


(1. College of Life Sciences, Northwest University, Key Laboratory of Resource Biology and Biotechnology in Western China of Ministry of 
Education, Xi’an 710069, China; 2. Institute of Zoology, Shaanxi Academy of Sciences, Xi'an 710032, China) 


Abstract: In long-term evolution, wildlife in general and primates in particular have formed specific patterns of 
behavior to adapt to a diverse variety of habitat environments. Current research on positional behavior in non-human 
primates has been found to explain a great deal about primate adaptability diversification, ecology, anatomy and evolution. 
Here, we summarize the noted classifications and differences in seasonal, site-specific and sex-age positional behaviors 
while also reviewing the development and status of non-human primate positional behavior research. This review is 
intended to provide reference for the future research of non-human primates and aid in further research on behavioral 
ecology of primates. 
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野生 动物 在 长 期 进化 中 形成 特定 的 行为 模式 取 食 物资 源 而 开发 利用 环境 的 途径 (Niemitz，1984; 
以 适应 特定 的 生存 环境 (Jiang, 2004)。 这 些 行为 模式 Cant, 1986)、 躲 避 天 敌 、 以 及 移动 时 的 能 量 消耗 等 
不 仅 取决 于 个 体 体型 大 小 和 解剖 学 特征 , 还 取决 于 方面 (Oxnard et al, 1990; Hunt, 1991; Garber, 1992; 
非 生物 环境 (如 温度 、 降 雨 ) 和 生物 环境 (栖息 地 结 Anemone,1993)。 由 于 灵 长 类 世系 开采 生活 环境 能 
构 、 物 种 丰富 度 、 资 源 分 布 及 可 获得 性 ) 的 空间 差异 。” 力 的 重要 进化 与 位 置 行为 和 位 置 生态 学 相关 ， 因 此， 
(Garber, 2007; Prates & Bicca-Marques, 2008)。 因 此 ， 灵 长 类 位 置 行为 研究 对 于 理解 灵 长 类 适应 性 的 多 
展 动物 行为 模式 研究 将 有 助 于 了 解 动物 对 其 栖 ” ” 样 化 非常 关键 (Garber，2007), 而 位 置 行为 研究 的 主 
息 生 境 的 行为 适应 机 制 (Jiang, 2004; Garber, 2007). 要 目的 则 是 理解 种 群 与 自然 环境 的 相互 作用 以 及 

在 早先 的 树 栖 生活 环境 中 ， 灵 长 类 表现 成 功 的 适应 的 进化 性 关系 。 
下 射 型 进化 。 其 种 间 甚 至 种 内 运动 模式 十 分 多 样 且 目前 , 已 有 较 多 学 者 关注 此 方面 的 研究 及 成 果 ， 
存在 极 大 差异 ,这些 差 异体 现在 种 间或 个 体 间 为 获 国外 关于 非 人 灵 长 类 位 置 行为 的 研究 也 已 展开 , 但 
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国内 还 鲜 有 报道 。 本 文 对 已 有 文献 进行 了 综述 , 分 
析 灵 长 类 位 置 行为 的 分 类 、 发 展 、 特 征 以 及 研究 现 
AK, 以 期 对 今后 非 人 灵 长 类 位 置 行为 的 研究 提供 借 
鉴 和 参考 。 
1 位 置 行为 概述 
1.1 位 置 行为 的 定义 

位 置 行 为 (positional behavior) 是 动物 为 了 适应 
不 同 生活 环境 而 采取 的 不 同 生 存 应 对 策略 。 灵 长 类 
位 置 行为 对 其 活动 和 环境 的 具体 情况 有 具体 的 针 
对 性 。 也 就 是 说 , 某 一 位 置 行为 (进食 vs 移动 vs 休 
上 居 ) 在 特定 活动 中 或 在 某 一 特定 直径 、 方 向 和 承重 能 
力 的 支撑 物 上 会 发 生 的 更 为 频繁 (Ripley，1967; 
Kinzey, 1967; Garber, 1980, 1998; Bergeson, 1998). 
1.2 ”位 置 行为 的 分 类 

位 置 行为 研究 是 灵 长 类 肢体 运动 模式 研究 的 

种 更 为 准确 的 说 法 (Prosb 1965)。 其 研究 内 容 主 要 
包括 两 部 分 : 姿势 行为 postural behavior) 和 移动 行 
为 Locomotor behavior)(Garber, 1984)。 姿 势 行为 即 当 
一 个 个 体 的 重心 保持 相对 稳定 ,四 肢 部 分 抓 握 适 当 
可 发 生 相对 移动 的 一 系列 目的 性 行为 (Prost, 1965)。 
姿势 行为 在 进食 和 休息 中 较 常 见 ( 坐 、 庙 、 四 脚 站 立 、 
抓 握 、 通 过 两 个 或 三 个 肢体 悬挂 等 )。 而 移动 行为 则 
是 指 个 体 的 重心 发 生 相 对 移动 时 四 胶 的 运动 情况 ， 
PABA, TA AMER AAR. BB) 
是 一 种 达到 目的 的 手段 ， 例 如 ， 为 寻找 食物 或 休息 
地 而 移动 , 为 逃离 捕食 者 而 快速 跑 跳 ， 或 进行 社交 
行为 等 。 奔 跑 、 人 攀 爬 和 跳跃 都 是 常见 的 移动 
行为 。 

Hunt et al (1996) 对 灵 长 类 的 位 置 行为 模式 进行 
了 标准 化 定义 。 他 们 认为 不 一 致 的 传统 术语 和 不 正 
确 的 模式 分 类 阻碍 了 各 研究 间 的 互相 比较 。 一 些 丰 
究 者 未 按照 定义 使 用 常用 词汇 而 是 在 记录 中 使 用 
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Hunt et al (1996) 形 象 地 定义 了 32 种 灵 长 类 位 
置 行为 ， 其 中 包括 14 类 姿势 行为 和 18 类 移动 行为 : 
1.2.1 姿势 行为 (定义 框架 来 源 于 Hunt et al, 1996) 

ZS1 (AK, sit): 由 坐骨 承担 一 半 以 上 体重 。 包括 : 
ZS1-a (静坐 ，sit-in), 即 由 坐骨 和 脚 共 同 承 重 ， AP ME 
弯曲 (Fleagle, 1978), IKF HOZ; ZS1-b (A AM, sit-out), 
与 ZS1-a 的 不 同 在 于 脚 仅 用 于 维持 平衡 而 不 承重 ， 
后 胶 伸 展 ， 脚 伸 向 外 ; ZS1-c (后 肢 撑 坐 ，foot-prop 
sit), 与 ZS1-a 相似 , JAB HPAI? HE, SF ee A Se 
#2; ZS1-d (坐骨 正 坐 ， ischium-sib， 即 仅 由 坐骨 ( 包 
FEAAWRHIR) 7K HE; ZS1-e ( 座 椅 正 坐 , chair-siD， 即 躯干 
直立 ,坐骨 和 背部 承担 大 部 分 体重 ,如 同人 类 从 在 
HETE, MARRE; ZS1-f ( 坐 /前 肢 悬 挂 ， 
sit/forelimb-suspend)， 即 由 前 肢 抓 附 支持 物 以 稳定 
身体 并 承担 一 部 分 体重 (图 1a,b)(Hunt et al, 1996). 

ZS2 (#4, squat): 体重 靠 脚 或 脚 、 髋 关节 和 膝 关 
节 的 同时 强烈 弯曲 来 支撑 ,前 股 和 坐骨 不 承重 , A 
部 弯曲 (Hunt et al, 1996). 
ZS3 ( 抓 握 依附 , cling): 该 曲 肢 姿 势 常见 于 垂直 
BY Beit He LAN SCPE. HG: ZS3-a (双手 依附 ， 
bimanual cling)， 即 垂直 依附 (vertical cling), 通常 肘 
部 、 膝 关节 和 通关 节 均 弯曲 ,前 胶 内 收 抱 住 支撑 物 ， 
最 干 笔直 或 弯曲 ， 后 肢 至 少 承 受 一 半 的 体重 (图 10), 
坐骨 不 承重 ; ZS3-b ( 单 手 依附 , unimanual cling), 与 
双手 依附 类 似 , 但 仅 由 一 只 前 肢 抓 住 支 持 物 ， 另 一 
前 肢 弯 曲 ; ZS3-c (依附 /前 肢 悬 挂 ， 
cling/forelimb-suspend), 与 单 手 依附 不 同 的 是 , 未 
抓 住 支 持 物 的 前 肢 以 悬臂 方式 伸张 (Hunt et al, 
1996). 

ZS4 (站 立 , stand)， 常 见 姿 势 包括 : ZS4-a (四 足 
站 立 ，quadrupedal stand)， 四 上肢 站 在 水 平 支撑 物 上 ， 
肘 部 和 膝盖 相对 伸展 ， 躯 干 近乎 水 平 (图 1d); ZS4-b 
(三 足 站 立 ，tripedal stand), 与 四 是 站 立 类 似 , 但 仅 






















































































































































































































































































































































































自己 针对 茶 物 种 而 定义 的 词汇 从 而 阻碍 了 非 人 灵 
长 类 位 置 行为 的 对 比 研究 。 还 有 一 些 研究 人 员 创 造 
新 词 以 适用 于 其 研究 的 物种 , 但 却 无 法 将 其 应 用 于 
其 他 物种 的 位 置 行为 模式 ， 且 此 类 新 词 与 已 有 的 村 
准 定义 可 能 会 部 分 重 若 、 完 全 涵盖 或 混淆 ， 从 而 使 
得 原本 清晰 的 定义 变 得 混乱 。 许 多 学 者 认为 , 目前 
有 3 个 方面 的 行为 方式 的 区 分 很 重要 : (1) WAY 
展 的 行为 应 有 别 于 上肢 骨 内 收 的 行为 ; (2) 竖 直 方向 
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两 后 肢 和 其 中 一 前 肢 承 重 (如 : A, le); 
ZS4-c (HEAR, crouch); ZS4-c-1( 完 全 晓 缩 )， 肘 部 和 腑 
H ih; ZS4-c2 (HUME), MS HH, Wea ANAS h; 
ZS4-c-3(5 Be 4A), RS HH, INS AN2S Hunt et 
al, 1996). 

ZS5 ( 双 足 站 立 , bipedal stand), 包括 : ZS5-a ( 双 
足 弯 曲 站 立 , flexed bipedal stand), 在 身体 其 他 部 位 
无 明显 支撑 的 情况 下 使 用 后 胶 站 立 ， 躯 干 通常 弯 
















































































的 移动 应 有 别 于 水 平方 向 的 移动 ; (3) 悬 出 行为 应 

















~45°, HRC FUER OR TIIS HHA 1fg); ZS5-b 














区 别 于 有 文 撑 物 的 行为 。 














( 双 足 伸展 站 立 ，extended bipedal stand), 与 人 类 的 
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双 足 站 立 类 似 ， 髋 关节 和 膝 关 节 完 全 伸展 且 前 肢 无 
明显 支撑 作用 , ITFA; ZS$-c (站 立 /前 肢 悬 挂 ， 
stand/forelimb-suspend)， 前 肢 承 担 一 半 以 上 的 体重 ， 
后 肢 也 有 明显 的 支撑 作用 (Hunt et al, 1996)。 

ZS6 (三 角 文 撑 , tripod), 包括 两 种 方式 : ZS6-a 
(水 平 三 角 支 撑 , horizontal tripod), 即 尾巴 甚 挂 于 支 
撑 物 上 与 双 足 共同 承重 ， 躯 和 干 水 平 或 近似 水 平 
(Fontaine, 1990); ZS6-b (垂直 三 角 支 撑 ，vertical 
tripod),， 双 是 弯曲 站 立 , 尾巴 保持 僵硬 并 与 地 面 有 
力 接 触 以 维持 身体 稳定 (Hunt et al, 1996)。 

ZS7 (4, cantilever): 双 脚 固定 下 半身 以 保持 
平衡 ， 身 体 与 支撑 物 近 乎 垂直 ， 躯 干 伸 直 ， 并 可 伸 
出 一 只 前 肢 捕获 食物 (图 th). HH: ZS7-a (水 平 悬 
W, extended cantilever), 膝 关节 与 身体 伸展 , 常见 
于 懒 猴 科 和 鼠 狐 猴 科 动物 ，ZS7-b (倾斜 悬臂 ，lean 
out cantilever), ERTE H: 眼镜 猴 ) (Hunt et al, 
1996). 

ZS8 (Hi K#X#E, forelimb-suspend, arm-hang): 
即 前 肢 抓 握 位 于 其 重心 上 方 的 支持 物 且 承担 一 半 
以 上 的 体重 。 包 括 : ZS8-a (FR AEE, unimanual 
forelimb-suspend)， 即 其 中 一 只 前 肢 抓 握 虞 挂 ， 肽 骨 
索 曲 ， 肘 部 完全 伸展 ,躯干 垂 直 ,， 身 体 其 他 部 分 可 
能 文 撑 少 量 体 重 (图 1); ZS8-b OUS RTE, bimanual 
forelimb-suspend): 两 前 胶 抓 握 悬 挂 (YD12， 但 尾巴 
不 支撑 身体 ); Zs8-c (a A a E/R, 
forelimb-suspend/sit), 49 AA/ Bi EZR (WL, 但 由 前 
肢 (而 非 坐 骨 ) 承 担 一 半 以 上 体重 ; ZS8-d (前 肢 悬 挂 / 
#4, forelimb-suspend/ squat), 前肢 抓 握 支撑 物 使 上 
半身 悬挂 的 蹲 坐 形态 ; ZS8-e (AIEE EW, 
forelimb-suspend/stand)， 前 肢 抓 握 悬 挂 且 双 足 站 立 
































































































































































































































































































































承担 部 分 体重 ， 秋 干 倾斜 三 45°; ZS8-f (ATE ED, 





forelimb-suspend/cling)， 前 肢 抓 握 支撑 物 ， 后 歧 弯 
并 承担 近 一 半 的 体重 ; ZS8-g (HT HBG oak E/M, 
forelimb-suspend/lie)， 上 半 部 分 身体 悬挂 的 躺 姿 ; 
ZS8-h (躯干 垂直 悬挂 , trunk-vertical-suspend)， 前 、 
后 肢 任 意 组 合 抓 握 悬 挂 以 支撑 身体 ,四肢 紧 绷 ， 艇 
干 直立 (如 , 猩猩) (Hunt et al, 1996). 
ZS9 (后 肢 扰 挂 , hindlimb-suspend): 即使 用 一 只 
RAR fa Beak te. dh: ZS9-a Vale Hate, 
flexed-hindlimb-suspend), 826713 F/B HES Ti 2S H; 
ZS9-b (后 肢 伸 展 悬 挂 extended-hindlimb-suspend)， 
BREMER TF SY (HEE (Hunt et al, 1996). 

ZS10 (前 后 肢 悬 挂 forelimb-hindlimb-suspend, 








































































































arm-foot hang): 即使 用 任 一 前 肢 和 任 一 后 肢 悬 挂 ， 
四 胶 伸 展 ， 与 前 肢 基 挂 不 同 的 是 ,躯干 处 于 近乎 水 
平方 向 (如 : 猩猩 , 图 j)。 包 括 : ZS10-a (身体 同 侧 
HK) Hi Ja JR Æ #2, ipsilateral forelimb-hindlimb- 
suspend), BU FY 4 4% Ta] — M HS Bu I AH Js I ee EE, 
MKF KF; ZS10-b ( 吴 体 对 侧 的 前 后 肢 悬 挂 ， 
contralateral forelimb-hindlimb-suspend)， 即 用 任 一 
前 肢 和 对 侧 后 肢 抓 握 悬挂 ， 躯 干 水 平 (Hunt et al, 
1996). 

ZS11 (四 肢 悬 挂 , quadrumanous-suspend): ENAK 
干 水平 基 挂 ,四肢 所 提供 的 支撑 力 几 乎 相等 (Hunt 
et al, 1996). 

ZS12 (尾巴 悬挂 tail-suspend)， 包 括 :ZS12-a (Œ 
巴 悬 挂 ，tail-suspend)， 即 由 尾巴 承担 大 部 分 体重 ， 
四 肢 几 乎 不 承重 ; ZS12-b (尾巴 /前 肢 悬 挂 ， 
tail/forelimb-suspend), 尾巴 承担 至 少 一 半 的 体重 ， 
前 肢 也 有 承重 ， 肽 骨 外 展 ， 肘 部 完全 伸展 (图 1k); 
ZS12-c (尾巴 /后 肢 悬 挂 ，taiyhindlimb-suspend)， 体 
重 基 本 由 后 肢 和 尾巴 支撑 ; ZS12-d (直立 行走 尾巴 / 
四 肢 悬 挂 ，orthograde tail/quadrumanous-suspend), 
四 上 肢 和 尾巴 均 承 重 , FEH; ZS12-e ( 俯 身 行走 - 
Fe EL / VU WK Æ HE, =pronograde tail/quadrumanous- 
suspend), RA E EIRE, IFK (Hunt et al, 
1996). 

ZS13 (Siti, lie): 即 在 一 个 近乎 水 平 的 支撑 物 上 ， 
躯干 保持 伸 直 并 承担 大 部 分 体重 ,侧身 时 个 体 可 能 
会 用 肘 部 来 支撑 身体 。 主 要 方式 包括 : ZS13-a ( 仰 
Hi, supine lie), 四 上肢 可 能 会 在 身 下 弯曲 ， 也 可 能 会 
承受 一 些 重量 ， 腹 部 和 手 或 脚 所 承担 的 重量 儿 乎 相 
同 (Fontaine，1990); ZS13-b (四 胶 伸 展 躺 ，sprawl)， 
通常 发 生 在 个 体 在 树枝 上 以 腹部 支撑 着 休息 时 ,四 
KARES, 有 时 是 为 了 凉爽 (图 1 1; Fontaine, 
1990); ZS13-c (#794, back lie), 主要 依靠 背部 支撑 
体重 ; ZS13-d (AWM, lateral lie), 体重 主要 靠 单 侧身 
体 支 撑 ; ZS13-e (48/4, sit/lie): 坐 着 休息 ,身体 上 半 
部 分 由 肘 部 支撑 (Hunt et al, 1996)。 

ZS14 ( 架 桥 姿势 , postural bridge): 即 由 后 肢 抓 
FETT. PLE TA BRIS, 前 股 抓 住 另 一 
边 的 文 持 物 ， 以 使 身体 跨 过 间 除 ， 母 猴 有 时 会 将 其 
身体 作为 婴 猴 渡 过 间隙 的 桥梁 (Hunt et al, 1996). 

1.2.2 移动 行为 (定义 框架 来 源 于 Hunt et al, 1996) 

YD1 (四 上肢 行 走 ，quadrupedal walk): 即 在 倾角 
<45° 的 支持 物 上 移动 ， 身体 铀 灸 且 与 支撑 物 近 似乎 
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图 1 姿势 行为 (Hunt et al, 1996) 
Fig. 1 Postural behavior (Hunt et al, 1996) 
a, b) 坐 /前 肢 悬 挂 Csiyforelimb-suspend); c) 双手 依附 (bimanual cling); d) 四 足 站 立 (quadrupedal stand); e) 三 足 站 立 (tripedal stand); f, g) 双 足 弯曲 站 立 
(flexed bipedal stand); h) Æ È (cantilever); i) 单 辟 悬挂 (unimanual forelimb-suspend); j) 尾巴 /前 肢 悬 挂 (tailyforelimb-suspend); k) 前 后 肢 悬 挂 
(forelimb-hindlimb-suspend); 1) 四 肢 伸 展 躺 (sprawD)。 








行 ,四肢 与 支撑 物 有 序 接触 ,行走 与 奔跑 的 主要 区 




















别 在 于 行走 速度 较 慢 。 包括: YD1-a (对 称 步 态 行走 ， 





symmetrical gait walk), 分 为 行走 和 蹲 伏 行 走 ， 前 者 
通常 是 四 肢 以 对 角 线 顺序 与 支撑 物 接触 ， 四 肢 伸 











， 后 








者 与 前 者 相似 ， 但 肘 部 和 膝盖 弯曲 ， 以 使 号 




















体 更 靠近 支撑 物 而 更 加 稳定 (图 2a); YD1-b ( 非 对 称 
步 态 行走 ,asymmetrical gait walk); YD1-c (不 规则 





步 态 行 走 , irregular gait walking)。 














中 YD1-b HY A 





体 分 为 以 下 几 类 : YD1-b-1 (跳跃 )， 前 、 后 肢 同 时 向 
前 移动 ,身体 同 侧 肢 体 同 时 抓 住 文 撑 物 ; YD1-b-2 
(三 肢 跳 跃 ), 与 YD1-b-1 类 似 , 但 仅 使 用 一 只 前 肢 ; 
YD1-b-3( 慢 跳 ) 与 YD1-b-1 KW, 速度 低 ; 
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只 出 现 





于 跳跃 的 急剧 降落 阶段 ; YD1-b-5( 2 HH ik 


跃 ,Transaxial bound); Hi. Ja 





肢 同 时 接触 支持 物 ， 步 











长 相当 长 且 背 部 1 


! 展 , 移动 时 后 上 及 会 跨 过 前 及; 








YD1-b-6( 不 完全 跳跃 ), 只 有 

















组 胶体 (前 及 或 后 胶 ) 








同步 移动 。YD1-c 可 具体 分 为 以 下 儿 类 : YD1-c-1( 梦 


ME), BU Filta) EME, ae 


态 无 规律 ; YD1-c-2 (组 步行 走 ， 
tardigrady), 2212 AY Wl a aE, 每 次 只 移动 其 
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(Hunt et al, 1996). 





四 胶 ， 且 这 种 移动 行为 包括 











许多 不 规则 胶体 移动 

















YD2 (三 肢 行走 , tripedal walk): 与 四 肢 行走 类 





但 移动 时 仅 使 月 





似 ， 
常 
PA BIT Ii 
































于 行进 








于 搬运 物体 。 包 括 : YD2-a (前 肢 式 三 上 肢 行进 )， 


日 三 个 胶体 ， 剩 下 的 一 个 胶体 通 





， 一 个 后 肢 用 于 搬运 物体 ; 





YD2-b( 后 肢 式 三 肢 


前 胶 























行进 ), 两 后 肢 用 于 行进 ,一 个 


] 于 搬运 物体 (Hunt et al, 1996). 


YD3 (两 足 行走 ，bipedal walk), 包括 : YD3-a 








FA 


(伸展 式 两 足 
支持 力 和 推进 力 


























行进 , extended bipedal walk), 后 


肢 提 供 




















， 和 辟 部 和 膝盖 均 仲 





展 , 与 人 类 行 


Ke 

















类 似 ; YD3-b (S 


(Hunt et al, 1996). 


式 
与 YD3-a 类 似 , 但 





两 足 行进 , flexed bipedal walk), 
辟 部 和 膝盖 相对 较 弯 曲 (图 2b) 


YD4 (四 肢 奔 跑 , quadrupedal run): 利用 非 对 称 


或 不 均匀 步 态 迅速 移动 有 
包括 : YD4-a ( 非 对 称 式 奔 
I 不 完全 跳跃 ; YD4-b (不 规则 式 奔 








多 为 急速 的 跳跃 和 











个 自由 飞跃 的 阶段 。 


跑 , asymmetrical gait run), 








跑 , irregular gait run)， 步 法 无 规律 的 快速 移动 (Hunt 


et al, 1996). 


YDS (三 胶 奔 跑 , tripedal run): 1X 











中 三 个 胶体 





5 期 ak oan 


ap 





与 地 面 接触 的 急速 移动 (Hunt et al, 1996). 
YD6 (两 足 奔跑 , bipedal run): 该 过 程 中 包含 一 
个 自由 飞跃 的 阶段 ， 而 大 多 数 灵 长 类 的 “ 跑 ” 实 际 
上 是 快速 的 行走 , 无 飞跃 阶段 (Hunt et al, 1996). 
YD7 (两 足 跳跃 , bipedal hop): 两 后 肢 几 乎 同时 
足 起 着 地 , 包含 一 个 自由 飞跃 的 阶段 (身体 的 任何 
部 分 均 不 接触 支撑 物 ), MF E Hunt et al, 1996)。 
YD8 GE HSI, vertical climb), 包括 : YD8-a 
(4 AAEM, vertical scramble), 在 各 种 角度 的 树枝 上 
攀 爬 ,支撑 物 向 上 >45? 倾 角 均 可 认为 是 垂直 攀 爬 ; 
YD8-b (HH JN st He AAA, flexed-elbow vertical 
climb), 在 倾角 三 45° 的 树枝 上 攀登 ,四 上肢 的 移动 遵 
循 对 角 线 顺序 ， 身体 钾 甸 几乎 与 正在 攀 息 的 树枝 平 
行 (图 2c); YD8-c (HARE AZE, extended-elbow 
vertical climbing), 在 倾角 >45° 的 大 型 支撑 物 上 (对 
于 黑猩猩 和 独 独 来 说 直径 >20 cm) AME, 5 He A FI 
梯 式 攀 息 相 似 , 但 肘 部 伸展 (图 2d); YD8-d (RE 
MG, ladder climb)， 与 曲 肘 式 攀 爬 相似 ,， 单 支撑 物 通 
常 是 相对 水 平 的 , 该 行为 与 人 以 对 角 线 式 的 步 法 的 
梯子 类 似 ; YD8-e (WRZE, pulse climb), Ella 
跳跃 (vertical bound), 在 倾角 >45° 的 树枝 上 移动 ， 前 




































































































































































































































































肢 抓 住 支 撑 物 ， 后 肢 收 缩 在 号 下 ， 后 肢 和 背部 的 人 
展 所 产生 的 推进 力促 使 身体 向 上 ,同时 前 肢 放 开支 

















撑 物 去 抓 取 另 一 更 高 的 支撑 物 ; YD8-f (前 胶 提 升 ， 


bimanual pull-up): 即 牵 引 或 提升 auling or hoisting), 


























前 肢 抓 住 一 水 平 文 持 物 ， 以 肘 的 收缩 和 伸展 来 提升 
身体 , 兰 柱 弯曲 以 便 将 后 肢 牵 引 到 支撑 物 上; 
YD8-g ( 头 部 优先 下 降 , head-first descent), (该 姿态 
可 具体 分 为 : YD8-g-1( 对 称 式 头 部 优先 下 降 ), 与 四 
肢 行走 类 似 ， 且 前 肢 在 急剧 的 下 降 过 程 中 有 制 动 的 
作用 (可 能 出 现 滑 行 )) YD8-g-2( 非 对 称 式 头 部 优先 
下 降 ), 在 一 些 倾角 、 粗 细 各 异 的 树枝 间 下 降 ( 与 对 称 
式 相 似 )， 步 法 不 对 称 ; YD8-g-3( 瀑 布 式 下 落 ), 与 
YD8-g-2 相似 , 但 作为 支撑 物 的 树枝 较 小 且 纵 横 交 
错 ， 四肢 和 尾巴 在 下 降 过 程 中 起 连续 制 动 作用 ); 
YD8-h ( 头 部 优先 跳跃 式 下 降 ，head-first bounding 
descent): 两 前 肢 首先 一 起 移动 , 两 后 肢 随 后 一 起 移 
z, 四 肢 均 有 制 动 作用 ; YD8-i (尾部 优先 下 降 ， 
rump-first descent), [该 姿态 可 有 具体 分 为 : YD8-i-1( 对 
称 式 尾 部 优先 下 降 )， 在 倾角 >45$? 的 支撑 物 上 四 肢 
垂直 下 降 (相当 于 与 向 上 人 攀 爬 相反 ); YD8-i-2( 非 对 称 

























































































































































































式 尾部 优先 下 降 ), 在 方向 、 粗 细 各 寞 的 树 校 间 下 降 ]; 








YD8-j (侧面 垂直 下 降 , sideways vertical descent), 44 
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体 与 支撑 物 的 轴线 垂直 、 处 于 身体 下 方 的 前 后 肢 提 
上 共 主 要 的 制 动 力 ; YD8-k (GENF, pronograde 
slide)， 头 部 在 前 ,四 肢 紧 握 支 撑 物 ,在 光滑 、 倾 斜 
的 树 校 上 被 动 下 降 ， 喘 体 通 过 前 、 后 肢 及 其 他 部 位 
与 文 撑 物 之 间 的 滑行 而 移动 ， 身体 铜 甸 并 与 支持 物 
保持 平行 ; YD8-1 (摩擦 支撑 滑行 , fire-pole slide), 4 
部 在 前 , 在 较 粗 的 (直径 >20 cm) HE H BUT IE AY 
文 撑 物 上 被 动 滑行 ， 躯 干 直立 ,四肢 环抱 文 撑 物 ， 
依靠 身体 其 他 部 分 的 微小 滑动 来 下 降 ， 并 可 通过 前 
肢 来 调整 下 降 速率 (Hunt et al, 1996). 

YD9 (°F fT Æ m SL % 5J, torso pronograde 
suspensory locomotion), 包括: YD9-a (四 肢 倒 挂 行 
走 ，inverted quadrupedal walk), 四肢 以 各 种 组 合并 
Fl, FAE, 四 肢 紧 张 , 通常 步 法 有 序 ; YD9-b 
(四 上 肢 倒 挂 奔跑 , inverted quadrupedal run), 同 YD9-a, 
但 速度 较 快 ;YD9-c (HIERE, inverted scramble), 
同 YD9-a( 在 不 规则 倾角 与 大 小 的 支持 物 上 ) (Hunt 
et al, 1996). 

YD10 (H&m AKI, 
suspensory locomotion), 包括: YD10-a (十 字 式 辟 荡 
前 进 ，brachiate)， 一 只 前 胶 接 替 另 一 前 肢 的 直立 悬 
PAHI, 该 姿态 在 灵 长 类 中 十 分 常见 前 肢 承 受 
大 部 分 体重 , 后 肢 与 尾巴 有 时 也 会 承担 部 分 体重 ， 
身体 有 较 大 的 旋转 角度 (~180°), E ob ee BN R 
展 , 在 新 大 陆 猴 中 该 行为 需要 尾巴 的 协助 (图 2e); 
YD10-b (十 字 式 跳跃 前 进 , brachiating leap)， 借 助 于 
迅速 十 字 式 前 进 的 惯性 , 单 臂 摇摆 推进 身体 向 前 ; 
YD10-c (十 字 式 弹跳 前 进 ，ricochetal brachiation), 
一 只 前 肢 接 蔡 另 一 前 肢 的 直立 悬 吊 移动 , 包含 一 个 
飞跃 的 过 程 ， 相 对 十 字 式 辟 荡 前 进 更 为 迅速 ， 
该 模式 需要 尾巴 协助 ; YD10-d (MRE, forelimb 
swing, arm swing), 与 十 字 式 前 进 类 似 , 但 伴随 些许 
身体 的 旋转 ,在 新 大 陆 猴 中 通常 需要 尾巴 缠绕 协助 ; 
YD10-e (JE JN st Ht S HEHE, flexed-elbow forelimb 
swing), 5 YD10-d 相似, 但 肘 部 弯曲 ; YD10-f (转移 ， 
transfer)， 该 移动 行为 通常 由 两 前 肢 的 悬挂 开始 ， 包 
括 一 个 十 字 式 前 进 的 间隙 结束 动作 (一 个 跃进 )， 通 
过 前 肢 的 不 断 转换 将 身体 逐渐 过 渡 到 邻近 的 文 撑 
物 上 ,最 干 保持 一 定 程度 的 竖 直 , 在 新 大 陆 猴 中 通 
常 需要 尾巴 协助 ;， YD10-g (Hx7 SNC, orthograde 
clamber, cautious climbing, amoebic suspensory 
locomotion), Hi BOREAS ZAKCP ABE, SKE EL, Ja 
肢 提供 协助 ,四 胶 均 有 推进 作用 ， 向 外 伸展 的 前 肢 
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承受 大 部 分 体重 ; YD10-h (过 制式 下 降 ，arrested 
drop)， 从 一 个 文 撑 物 顶端 向 下 移动 ， 以 坐 着 或 外 展 
的 前 肢 、 伸 展 的 肘 部 而 文 撑 的 身体 发 起 ， 躯体 保持 
立 下 降 , 个 体 移动 到 文 撑 物 下 端 时 导 部 先 着 地 
(Hunt et al, 1996). 

YD11 ( 桥 渡 , bridge), 包括 : YD11-a (aE, 
cautious pronograde bridge), IKKE], “tesa bee 
但 物 间 际 的 移动 方式 ; YD11-b (跃进 式 桥 渡 , lunging 
bridge), 脚掌 或 尾巴 抓 住 支持 物 然后 以 一 个 跃进 器 
过 障碍 物 间 际 ,以 使 前 上 肢 抓 住 男 一 个 较 远 的 支撑 物 
(图 2f); YD11-c (悬挂 式 桥 渡 ，supinograde bridge), 
同 YD11-b， 同 时 悬挂 ; YD11-d (ŒE m E, 
upward vertical bridge), F] YD11-b, 但 前 进 方向 的 












































































































































由 后 肢 悬 挂 开 始 的 不 完整 跳跃 ， 前进 方向 的 角度 乏 
45°(Hunt et al, 1996). 

YD12 ( 猛 冲 , scoot): 身体 依靠 滑动 产生 的 力 向 
前 , 坐骨 承担 大 部 分 体重 ， 当 身体 被 推进 向 前 时 腑 
盖 和 大 腿 仍 保持 弯曲 (Hunt et al, 1996). 

YD13 (飞跃 leap)， 一 种 跨越 横 沟 的 运动 模式 ， 
后 肢 提 供 主 要 推进 力 , 包含 躯体 伸展 的 自由 飞跃 阶 
段 ( 与 弹跳 不 同 )。 包 括 : YD13-a (A4 KK, 























































































































角度 三 45°; YD11-e (下 降 式 桥 渡 , descending bridge), 
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pronograde leap), SKETE EE WEIN Ab Fi KA; 
YD13-b (EIN KEK, pumping leap)， 与 铀 外 飞跃 类 似 ， 
加 强 树枝 上 的 摇 提 动作， 以 此 来 增加 飞跃 
距离 ; YDl3-c (前 后 肢 惹 挂 式 飞跃 ， 
hindlimb-forelimb suspensory leap)， 前 、 后 肢 任 意 组 
合 悬 挂 ， 并 在 起 跳 时 提供 推进 力 ; YD13-d (后 上 胶乳 
挂 式 飞跃 , hindlimb suspensory leap)， 由 一 个 或 两 个 
后 胶 悬 挂 开始 的 飞跃 ,前 胶 前 伸 ; YD13-e (EAK 
附 型 飞跃 ，vertical clinging leap), ELSIE A KK 
直立 依附 于 一 个 相对 垂直 的 文 撑 物 ， 后 肢 提 供 推进 
力 ， 与 币 外 飞跃 的 区 别 在 于 起 始 的 依附 (图 2g) 
(Hunt et al, 1996)。 

YD14 (下 落 , drop): 与 飞跃 的 区 别 在 于 起 跳 不 
是 由 肌肉 的 推进 作用 开始 ,而 是 在 松 开 一 个 文 撑 物 
后 降落 时 发 起 的 。 包 括 : ME FA, 四 肢 下 落 , 单 
FRR, 前肢 悬挂 式 下 落 ， 届 肘 式 悬挂 下 落 ， 尾 吊 
式 下 沙 , JURE SK Pe AH Ja BGR SE SK PE 
(Hunt et al, 1996). 

YD15 ( 摇 尾 , tail swing): 尾巴 悬挂 时 的 摆动 推 
动 动 物 跨 过 间隙 (Hunt et al, 1996). 

YD16 (飞跃 、 下 落 、 摇 尾 时 的 着 陆 , landings for 
leap, drop, and tail swing), 包括 : YD16-a (前 肢 落地 ， 
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图 2 移动 行为 (Hunt et al, 1996) 


Fig. 2. Locomotor behavior (Hunt et al, 1996) 
a) 对 称 步 态 行走 (asymmetrical gait walk); b) 弯曲 式 两 足 行进 (flexed bipedal walk); c) HRE HU (flexed-elbow vertical climb); d) {JN sie HAM 












































(extended-elbow vertical climbing); e) 十 字 式 臂 荡 前 进 (brachiate); f) 跃进 式 桥 









































度 (lunging bridge); g) 垂直 依附 型 飞跃 (vertical clinging leap). 
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forelimb landing)， 前 胶 起 主要 的 缓冲 作用 ,身体 始 
2 te FE A XT A ; P ee 
suspensory forelimb landing), if % fE BE HY ax tE; 
YD16-c (Hi Ja JR & FE YR Ht, hindlimb-forelimb 
suspensory)， 前 后 肢 ( 主 要 为 前 肢 ) 任 意 组 合 完成 组 
冲 ; YD16-d ( 双 足 落地 ,bipedal landing), 后 肢 先 着 
地 并 弯曲 以 进行 缓冲 , 主要 发 生 在 有 垂直 依附 起 跳 
的 飞跃 后 ; YD16-e (四 肢 落 地 , quadrupedal landing), 




























































































通常 前 肢 先 着 地 (Hunt et al, 1996). 
YD17 ( 树 上 摇摆 , tree sway): 在 树木 间 跨 越 间 
孙 的 移动 方式 , 摇摆 树 以 增加 树枝 的 摆动 幅度 , 或 
者 利用 体重 以 使 树枝 弯 至 可 以 接 触 到 另 一 棵 
树 。 与 桥 渡 不 同 , 树 上 摇摆 利用 的 是 体重 和 摆动 而 
不 是 跃进 (Hunt et al, 1996). 
YD18 ( 骑 跨 , ride): 与 树 上 摇摆 相似 ， 但 该 行为 
是 从 树 上 到 地 面 , 个 体 依附 于 一 个 垂直 细小 的 树枝 
上 ,依靠 摇摆 或 运动 打破 文 撑 物 的 平衡 ， 体 重 使 得 
树 从 垂直 变 成 水 平 ,之 后 , 个 体形 成 一 个 悬挂 的 动 
E, BEBERI, 脚掌 先 接触 地 面 (Hunt et al, 
1996)。 
对 灵 长 类 肌肉 骨骼 系统 的 完全 认识 必须 依赖 
定数 量 的 灵 长 类 位 置 行为 数据 ， 这 样 才 能 将 行 
为 学 和 解剖 学 联系 起 来 (Tuttle 1969; Stem & 



























































































































































Oxnard, 1973; Jenkins & Fleagle, 1975; Fleagle, 1979; 





Rodman, 1979)。 但 是 , 位 置 行为 的 数据 必须 是 详细 
明确 且 定 量 的 ， 需 要 收集 有 关 灵 长 类 在 其 自然 栖 县 
地 的 自然 表现 。 所 以 , 位 置 行为 的 分 类 至 关 重 要 
(Hunt et al, 1996)。 虽 然 不 同 物种 的 位 置 行为 各 有 其 



























































四 有 上肢 弯 曲 以 进行 缓冲 ,前 后 肢 的 触 地 时 间 略 有 间隔 ， 
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轨迹 和 不 同 的 身体 比例 而 产生 不 同 的 运动 方式 
(Garber, 2007)。 所 以 , 一 些 重要 的 位 置 行为 数据 可 
能 会 在 这 样 的 标准 分 类 系统 中 丢失 。 


2 影响 位 置 行为 的 主要 因素 


影响 灵 长 类 位 置 行为 的 潜在 因素 很 多 。 位 置 行 
为 模式 不 仅 取决 于 个 体 发 育 、 体 型 大 小 和 解剖 学 特 
征 , 还 取决 于 非 生 物 坏 境 和 生物 环境 的 时 空 差异 ， 
而 栖息 地 的 利用 是 位 置 行为 模式 的 主要 影响 因素 。 
2.1 季节 性 和 具体 地 点 的 差异 性 
TRI, 在 移动 中 行为 模式 具有 显著 的 一 致 
性 ， 在 进食 地 点 间 移 动 时 , 个 体 可 能 会 重复 使 用 特 
殊 的 树 栖 途径 并 选择 安全 有 效 的 支撑 物 (Gebo & 
Chapman, 1995a; Crompton, 1984; Dagosto, 1995; 
McGraw, 1998b; Garber, 1998)。 灵 长 类 位 置 行为 在 
季节 性 和 具体 地 点 两 方面 具 显 著 差 异 。 形 成 这 种 显 
著 差 异 的 主要 原因 可 能 是 进食 、 疯 食 策 略 以 及 食物 
供给 和 分 配 的 季节 性 变化 (Grand，1972; Charles- 
Dominique, 1977; Garber, 1980, 1984; Crompton, 
1984; Cant, 1987a; Boinski, 1989; McGraw, 1998a). 
相同 种 类 的 灵 长 类 在 其 栖息 地 的 特殊 位 置 行 
为 , 或 者 同一 位 置 行为 在 不 同 栖息 地 的 使 用 频率 差 
异 , 均 与 它们 对 自然 生境 的 适应 性 有 关 。Youlatos 
(2002) 和 Mittermeier (1978) 分 别 在 法 属 诗 亚 那 地 区 
和 苏里南 对 两 个 红脸 蜂 蛛 猴 Cdteles paniscus) 种 群 进 
行 了 研究 。 其 结果 体现 了 蜂 蛛 猴 属 两 个 不 同 种 群 
行为 的 使 用 频率 对 于 具体 地 点 的 差异 性 。 在 这 两 
个 地 点 ， 尾 臂 悬 挂 最 为 常见 ， 而 跳跃 和 桥接 最 不 常 
见 。 两 地 点 间 最 大 的 不 同 之 处 在 于 攀登 / 梦 扑 的 频率 
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特殊 性 , 但 是 一 些 常 见 的 行为 模式 是 有 共性 的 。 在 

















(在 法 属 圭亚那 地 区 频率 为 28.1%, 而 在 苏里南 地 区 












































对 不 同 物种 的 研究 中 , 我 们 可 参照 位 置 行为 的 标准 
化 分 类 体系 对 该 物种 的 行为 模式 进行 更 加 详细 上 县 
体 的 定义 ， 从 而 减少 在 对 灵 长 类 各 物种 或 不 同 地 域 
相同 物种 的 位 置 行为 比较 中 的 误差 。 

然而 ,也 有 一 些 学 者 认为 ， 很 难 建立 一 套 可 以 
宫 括 并 适用 于 体重 相差 很 大 的 各 个 灵 长 类 物种 的 
位 置 行为 学 标准 体系 (如 从 重 35 g、 小 鼠 般 大 的 狐 猴 
到 180 kg 重 的 成 年 雄性 大 猩猩 )(Garber 2007)。 不 
ee ea ne 

、 尾 巴 是 否 具 抓 担 功能 、 有 无 对 生 的 大 拇指 或 无 
P ERIR RISE. WEA, EERE TA] 
两 种 灵 长 类 , 在 进化 过 程 中 体型 也 会 产生 显著 差异 
(比如 , 一 种 变 大 而 另 一 种 变 小 )， 也 会 因 异 速生 长 

































































































































































为 17.0%)。 而 黑 掌 蜂 蛛 猴 (4teles geoffroyi MLET N 
在 具体 地 点 间 的 差异 性 更 为 显 车 。Bergeson(1996) 
用 同一 方法 在 两 个 不 同 地 点 (干燥 的 热带 森林 和 湿 
润 的 热带 雨林 ) 对 黑 掌 蜂 蛛 猴 进 行 研究 并 发 现 ， 种 
内 在 穿越 沟 蜜 时 位 置 行为 的 显著 不 同 表 现 为 : 桥接 
行为 在 较 湿润 的 森林 里 明显 多 于 在 干燥 的 森林 里 ， 
ERRITAR, 而 其 他 形式 的 位 置 行为 使 
用 频率 几乎 相同 。 在 Dagosto (1995) 的 研究 中 发 现 原 
猴 类 在 不 同 季节 和 具体 地 点 间 移 动 时 的 行为 模式 
十 分 保守 ， 而 进食 时 的 位 置 行为 则 存在 很 大 差异 。 

2.2 ”性 别 差异 性 
由 于 雌性 和 雄性 在 体重 、 繁 殖 所 需 的 营养 消 
耗 、 社 会 地 位 、 获 取 资 源 方式 ， 以 及 成 年 雄 、 雌 性 




















































































































518 动 物 学 


所 担任 的 对 婴 猴 照顾 和 保护 角色 等 方面 的 不 同一 
般 认为 性 别 产 生 的 位 置 行为 差异 性 具有 显著 性 。 但 
是 , 在 许多 类 群 的 灵 长 类 中 雄性 与 雌性 在 位 置 行为 
上 的 差异 极其 细微 。 例 如 ,就 普通 黑猩猩 来 说 (Pan 
troglodytes, KEPE tk WETE ~30%), Doran (1993) 发 
Dh, 无 论 是 在 进食 还 是 移动 时 , 位 置 行为 发 生 的 频 
率 在 两 性 间 无 显著 差异 。 出 现 这 一 现象 的 部 分 原因 
是 肉 、 雄 性 黑猩猩 的 主要 位 置 行为 均 为 地 面 上 的 四 
足 行走 。 然 而 , Doran (1993) 也 阐述 了 雌 、 雄 性 黑 狸 
猩 在 树 栖 进 食 行 为 中 的 差异 性 , 雄性 此 时 的 柳 扑 行 
为 增加 ,而 峻 性 的 四 肢 移 动 行为 增加 。 但 树 栖 的 进 
食 行 为 在 黑猩猩 所 有 的 位 置 行为 中 只 占 到 2.2%。 因 
此 , 黑猩猩 因 性 别 而 产生 的 位 置 行为 差异 微小 。 
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究 表明 ,体型 大 小 、 动 作 技能 和 生理 状态 的 两 性 差 
寞 以 及 个 体 发 育 是 导致 个 体 行 为 差异 的 重要 因素 
(Dunbar & Badam, 1998; Chatani, 2003; Prates & 
Bicca-Marques, 2008). Jf EL, 个 体 行为 模式 在 不 同 
发 育 阶 段 也 表现 明显 差异 。Dunbar & Badam (1998) 
在 对 帽 猴 CA4 Radiata) MKE AR Presbytis entellus) 
不 同 发 育 阶段 的 个 体 行 为 模式 的 比较 研究 中 发 现 ， 
少年 时 期 的 姿势 和 移动 行为 最 为 丰富 。 其 他 研究 则 
表明 四 足 行走 频率 随 年 龄 增加 而 增加 ， 而 跳跃 频率 
则 相应 减少 (Bezanson, 2006; Prates & Bicca-Marques, 
2008)。 

Li et al (2012) 对 半 野 生 猕 猴 位 置 行为 的 性 别 年 
龄 差异 的 研究 表明 ,猕猴 在 活动 高 度 、 移 动 行为 等 






























































Cant (1987b) 在 对 苏门答腊 猩猩 峻 、 雄 两 性 的 位 
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方面 存在 年 龄 差异 性 , 但 无 明显 的 性 别 差异 。 主 要 








置 行为 进行 的 研究 发 现 , 雄性 相 比 肉 性 更 趋向 于 利 
j 较 大 的 支持 物 ， 肉 性 则 出 现 更 多 的 基 挂 行为 ， 而 
在 进食 中 雄性 则 表现 较 多 的 坐 和 站 立行 为 。 狸 猩 是 
最 大 的 树 栖 哺乳 动物 ， 且 雄性 和 雌性 的 体重 相差 很 
大 (雄性 的 体重 几乎 是 肉 性 的 2.2 倍 )， 其 位 置 行为 的 
差异 也 可 能 与 其 体重 
在 研究 树 栖 猕 猴 时 发 现 , 峻 性 和 雄性 在 姿势 行为 和 
移动 行为 以 及 对 支持 物 的 使 用 (尺寸 和 方向 ) 等 方面 
几乎 没有 差异 ,即使 在 高 度 二 型 ( 因 性 别 不 同 而 在 
体型 方面 具有 很 大 差异 ) 的 种 类 中 也 是 如 此 。 他 们 将 
这 一 现象 总 结 为 , 不 论 是 种 间 还 是 种 内 , 身体 尺寸 
的 大 小 与 位 置 行为 的 频率 变化 并 无 紧密 联系 (Gebo 
& Chapman, 1995b). 
将 猿 类 和 旧 大 陆 猴 的 研究 数据 一 并 考虑 ,人 研究 
者 发 现 肉 、 雄 两 性 在 移动 行为 、 姿 势 行为 和 对 支持 
物 的 使 用 等 方面 无 显著 差异 (Gebo，1992; Gebo & 
Chapman，1995b)。 该 结果 支持 灵 长 类 物种 (至 少 在 
成 年 群体 中 ) 位 置 行为 模式 高 度 保守 的 观点 。 

从 目前 的 研究 结果 来 看 ,位置 行 为 的 性 别 差 异 
在 大 多 数 灵 长 类 物种 中 并 不 显著 。 然 而 也 有 研究 发 
现 有 些 物种 存在 位 置 行为 的 性 别 差异 ， 且 该 差异 似 
平 更 多 的 与 社交 关系 和 社 群 角色 有 关 。 比 如 ， 
Chatani (2003) Æ IL BK AE ME, HE H AS Yk (Macaca 
fuscata) 个 体 在 员 食 过 程 中 的 姿态 行为 存在 差异 ， 
且 认 为 这 些 差异 与 其 在 形态 、 食 物 选 择 、 社 会 活动 
以 及 育 幼 行 为 中 的 投入 有 关 。 
2.3 年龄 差异 性 

许多 灵 长 类 动物 的 行为 模式 随 个 体 发 育 而 变 
化 (Garber, 2007; Prates & Bicca-Marques, 2008)。 研 





































































































































































































































































































































































































有 关 。Gebo & Chapman (1995b) 


表现 为 : 成 年 个 体 在 地 面 活 动 的 时 间 明 显 多 于 亚 成 
年 个 体 ; 亚 成 年 个 体 和 少年 个 体 在 较 高 位 置 活动 的 
时 间 明 显 多 于 成 年 个 体 。 即 成 年 个 体 更 偏好 于 在 地 
面 活动 ， 而 亚 成 年 个 体 和 少年 个 体 则 花费 更 多 的 时 
间 在 树 上 活动 。 在 移动 时 , 成 年 个 体 更 多 采用 四 足 
行走 的 移动 模式 ， 而 亚 成 年 个 体 则 更 倾向 于 采用 跳 
跃 和 架 桥 等 移动 模式 。 

灵 长 类 动物 姿势 和 移动 行为 的 年 龄 差异 性 可 
与 不 同年 龄 阶段 个 体 的 体型 、 力 量 、 协 调 性 、 技 
E 和 活动 水 平 差异 相关 (Prates & Bicca-Marques, 
2008). 
2.4 其 他 因素 

对 于 陆地 或 树 栖 生活 的 生物 ， 环 境 对 其 体重 、 
四 肢 和 身体 比例 的 影响 密切 ,许多 灵 长 类 在 世系 进 
化 中 形成 了 各 自 独特 的 适应 性 行为 模式 。 研 究 表明 ， 
原 猴 类 和 猿 类 的 位 置 行为 和 支持 物 使 用 模式 与 其 
各 自 的 体重 、 况 食 策略 以 及 形态 方面 的 适应 性 紧密 
相关 (Fleagle & Mittermeir, 1980)。 这 就 需要 重新 评 
估 以 体重 为 主要 影响 因素 所 预测 的 树 栖 环境 下 的 
位 置 行为 和 食物 资源 利用 模式 。 表 1 为 生理 因素 、 
生态 因素 及 社会 结构 等 方面 对 物种 种 内 位 置 行为 
多 样 性 的 影响 (Garber, 2007)。 
3 位 置 行为 的 发 生 及 发 展 

Dunbar & Badam (1998) 对 恒 河 猴 Rhesus 
1acague)、 帽 猴 (Bomzet macaque), K J&t š 
(hanuman langur) 进 行 了 研究 ,， 描述 了 姿势 和 移动 
行为 的 发 展 。 他 们 将 行为 按照 婴 猴 1 期 、 婴 猴 2 期 、 
青少年 猴 、 成 年 猴 、 和 老年 猴 的 年 龄 组 进行 了 讨论 














































































































































































































5 期 张 ” 晶 等 ， 非 人 灵 长 类 位 置 行为 的 辐射 适应 与 研究 进展 519 


表 1 影响 种 内 位 置 行为 模式 多 样 性 的 因素 
Tab.1 Factors influencing intraspecific variability of 
positional behavior patterns 
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(K 2)。 婴 猴 1 期 用 手脚 强 有 力 地 抓 握 依附 在 母 猴 腹 
部 。 独 立 的 协调 运动 行为 发 展 于 婴 猴 2 期 。 青 少年 
时 期 位 置 行为 的 定性 、 定 量 发 展 达 到 最 高 水 平 。 成 
年 期 和 老年 期 运动 能 力 的 多 样 性 及 质量 逐步 下 降 。 
但 是 ， 猕猴 和 叶 猴 的 行为 发 展 过 程 有 所 不 同 。 这 些 
发 现 对 神经 机 制 的 概念 产生 了 影响 ,表明 这 些 机 制 
的 发 展 可 能 存在 物种 差异 性 。 

三 个 物种 的 新 生 上 婴 猴 均 不 能 独立 行走 、 站 立 或 


R2 不同 灵 长 类 物种 年 龄 组 划分 
Tab. 2 Approximate chronological ages for groups in 
each species 


年 龄 组 恒 河 猴 We aD 长 尾 叶 猴 
















































































Age group Macaca mulatta Macaca radiata Presbytis entellus 
ZR 1 期 0 一 2 个 月 0 一 2 个 月 0 一 3 或 5 个 月 
Infant-1 0~2 months 0~2 months 0~3 or 5 months 
WRM ”2~12 个 月 。 2 一 2 个 月 3 或 5 人 5 个 
Infant-2 2~12 months 2~12 months 3 or 5-15 months 
青少年 猴 1 一 3 或 4 岁 1 一 3 或 4 岁 15 个 月 一 4 岁 





Juvenile 1~3 or 4 years 1~3 or 4 years 15 months~4 years 
成 年 猴 3 或 4 一 15 岁 3 或 4 一 15 岁 4 一 15 岁 
Adult 3 or 4~15 years 3 or 4~15 years 4~15 years 





老年 猴 15~20 岁 及 以 上 15 一 20 岁 及 以 上 15~20¥ RUE 
Elderly 15~20+ years 15~20+ years 15~20+ years 

















端 坐 。 在 婴 猴 1 期 的 后 期 开始 出 现 一 些 短暂 的 移动 
行为 (如 , 四 足 行 走 、 双 足 跳跃 )， 但 肢体 运动 显著 不 
协调 , 并 且 在 节 平 面 (pitch plane) 头 部 会 过 度 旋转 或 
上 下 摆动 。 处 于 屡 猴 2 HATA. ME, 和 边锋 
2 期 后 期 的 长 尾 叶 猴 已 经 出 现 了 大 多 数 成 年 猴 的 基 
本 姿势 和 移动 行为 。 独 立 姿势 和 移动 行为 的 出 现 是 
BE 1 期 到 婴 猴 2 期 过 渡 的 一 项 行为 指标 。 虽 然 在 
这 段 时 间 内 婴 猴 的 动作 越 来 越 独立 , 但 它们 与 其 母 
杀 的 距离 仍然 保持 在 1 m 范围 内 。 最 初 其 动作 显得 
相对 笨拙 和 不 协调 ， 表 现在 : 岚 猴 经 常会 绊 倒 、 踩 
空 或 失去 平衡 (特别 是 在 树 上 )。 皮 质 神 经 连接 
(corticomotoneuronal connections) 在 出 生 后 第 三 人 
月 末 就 已 经 全 面 建立 了 , 这 使 得 婴 猴 2 期 个 体能 够 
精确 顺利 地 释放 抓 握 物 品 ， 以 及 进行 相对 独立 的 手 
指 动作 (relatively independent finger movements, 
RIFM)(Lawrence & Hopkin, 1976)， 其 行为 也 越 来 越 
细 化 。 在 这 三 个 灵 长 类 物种 中 , 青少年 时 期 是 位 置 
行为 发 展 的 黄金 时 期 。 与 成 年 猴 相 比较 灵活 的 体型 
与 已 近乎 完善 的 力量 和 协调 性 相 结合 (Dunbar 
1994)， 使 得 青少年 猴 能 完全 利用 陆地 和 树木 资源 
进行 丰 食 、 玩 页 和 移动 。 青 少年 时 期 的 主要 特征 是 
其 位 置 行为 大 多 发 生 在 小 型 树枝 术 端 (Dunbar， 
1989)。 在 树枝 上 的 姿势 行为 包括 仰卧 、 依 卧 、2 一 4 
只 前 后 股 站 立 ; 在 树枝 下 的 葵 挂 行为 包括 头 向 上 的 
前 歧 霹 挂 和 头 可 伸 问 各 方向 的 前 后 上 及 巷 挂 。 青 少年 
猴 在 地 面 和 较 大 直径 的 树枝 上 的 行走 步 态 通 常 为 
对 角 线 行走 ， 而 当 作 为 支撑 物 的 树枝 直径 逐渐 减 小 
时 ,青少年 猴 就 会 转变 为 非 对 称 步 态 行走 (YD1-b)， 
从 而 减少 其 失去 平衡 而 从 树枝 上 掉 下 的 可 能 性 
(Gray, 1944)。 青 少年 猴 在 树木 上 的 奔跑 也 仅 限 于 在 
较 大 直径 的 树 校 上 。 除 了 在 玩 页 外 (这 时 它们 常常 会 
扭转 四 肢 )， 青 少年 猴 在 飞跃 过 程 中 身体 是 十 分 便 
硬 的 (Dunbar，1989), 为 了 减少 受伤 的 危险 ,， 整个 喘 
体 的 扭转 被 控制 在 最 少 (Dunbar, 1988, 1994)。Napier 
& Walker (1967) 首 先 在 原 猴 类 中 观察 到 垂直 依附 型 
飞跃 , 研究 人 员 随 后 对 其 进行 了 生物 力学 分 析 
(Dunbar, 1988, 1994; Peters & Preuschoft, 1984)» 2i 
果 表 明 , 这 是 青少年 猴 ( 和 较 年 长 的 婴 猴 2 期 猴 ) 进 
行 的 运动 学 上 非常 复杂 的 一 种 跳跃 方式 , 并 且 在 成 
年 猴 中 尚未 发 现 。 这 些 随 年 龄 增长 而 出 现 的 行为 变 
化 可 能 更 多 地 与 身体 比例 的 变化 和 重量 分 布 有 关 ， 
而 非 受 神经 系统 控制 Dunbar 1994)。 成 年 猴 与 青 少 
年 猴 相 比 ,其 姿势 和 移动 行为 总 数 减少 ,而 不 是 如 
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人 们 一 般 所 认为 的 增多 。 减少 最 多 的 行为 是 青少年 
猴 在 小 树 校 上 的 玩 贾 行为 ,并 且 在 树 校 下 进行 的 姿 





研 究 33 4 




















录 。 在 对 非 人 灵 长 类 动物 位 置 行为 的 研究 更 加 成 熟 
之 后 , 还 可 比较 非 人 灵 长 类 和 人 类 之 间 的 姿势 和 i 
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势 和 移动 行为 均 消失 。 成 年 长 尾 叶 猴 常 常会 做 出 
些 惊 人 并 多 样 的 树木 间 跳 路 (Rosenblum, 1968)。 相 
R, 成 年 猕猴 只 会 在 必要 时 偶尔 小 心事 翼 地 进行 一 
些 简单 的 短 距 离 跳 跃 。 对 于 这 3 个 物种 来 说 ,成 年 






































动 行为 发 生 和 发 展 的 异同 。 对 于 具体 野生 个 体 的 位 
行为 研究 还 受 限于 个 体 识别 , 尤其 是 青少年 猴 及 
成 年 猴 , 它们 一 般 难 以 进行 个 体 区 分 ,并 且 其 位 
置 行 为 十 分 多 样 ,数据 记录 也 有 一 定 的 困难 。 随 着 
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猴 在 陆地 上 的 移动 行为 包括 : 行走 、 奔 跑 和 跳跃 
(Grand, 1976)。 与 在 青少年 猴 中 的 观察 相同 (Dunbar 
& Badam, 1995), 不 同 的 移动 行为 模式 会 有 不 同 的 
头 部 和 躯干 的 动作 。 在 行走 时 ， 头 可 在 躯干 上 转动 ， 
而 在 急速 奔跑 和 跳跃 式 时 ， 躯 干 会 绕 头 部 而 转动 。 













































































技 水 平 的 进步 和 对 野生 猴 群 的 研究 深入 以 及 国 
外 学 者 们 对 位 置 行为 研究 的 关注 , 位置 行 为 的 研 
将 会 有 进一步 的 发 展 。 
中 国 是 全 球 少数 几 个 灵 长 类 动物 资源 最 丰 
的 国家 之 一 ,在 现存 的 200 余 种 灵 长 类 动物 中 ，， 
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老年 猴 的 位 置 行为 模式 相对 成 年 猴 减 少 , 且 存 在 本 
质 上 的 区 别 。 老 年 猴 往往 坐 和 躺 的 动作 较 多 而 不 党 
移动 (Rawlins，1976)， 尽 可 能 的 避免 奔跑 、 跳 跃 和 
攀 爬 ， 且 在 树枝 上 的 姿势 和 移动 行为 也 仅 限 于 最 大 
的 树枝 。 这 些 行为 上 的 限制 主要 反映 了 机 械 力学 的 
变化 和 衰退 (如 关节 机 动 性 的 限制 ,骨骼 的 退化 以 
及 视力 调节 的 丧失 )(Derousseau et al, 1986; 
Turnquist, 1986; Pyykkö et al, 1988)， 而 非 神经 系统 
的 变化 。 
目前 对 于 其 他 灵 长 类 物种 位 置 行 为 的 发 生 与 
发 展 尚 未 有 全 面 系统 的 研究 。 此 方面 的 研究 对 于 认 
识 灵 长 类 进化 史 有 一 定 的 意义 ,并 有 助 于 进行 物种 
划分 及 辨别 。 
4 结 语 














































































































目前 , 灵 长 类 位 置 行为 的 研究 主要 关注 于 姿势 
行为 和 移动 行为 的 区 分 、 位 置 行为 分 类 的 定义 、 以 




















国 分 布 有 3 ERER IER KEREN 余 种 、 
40~47 个 亚 种 ,主要 包括 蜂 猴 属 、 猕 猴 属 、 长 尾 叶 
eB. SE. RB. Ke. JEP II 
& 2 WR (Rhinopithecus roxellanae) 、 滇 金丝猴 
(Rhinopithecus bieti) ~ 24 4% 22 ik (Rhinopithecus 
brelichi). i P§4K(Macaca thibetana) 及 台湾 猴 为 我 国 
特有 种 。 黑 长 辟 猿 (Hylobates concolor), AK 
猿 (Hylobates lar). FAK) %(Hylobates hoolock) 
及 海南 长 辟 猿 等 至 少 14 个 亚 种 濒临 灭绝 Pan & 
Kun, 1984), if ABM} e(Pygathris nemaeus) CER 
国 绝迹 (或 有 争议 )。 不 同 物种 根据 生态 位 的 不 同 进 
化 出 适应 不 同 生 境 的 位 置 行为 模式 。 目 前 我 国 灵 长 
类 研究 主要 涉及 的 领域 为 生态 学 、 遗传 学 、 生 理学 、 
医学 、 社 会 行为 学 等 方面 , 而 野生 灵 长 类 位 置 行为 
的 研究 近乎 空白 。 然 而 此 方面 的 研究 对 于 理解 灵 长 
类 适应 性 的 多 样 化 、 灵 长 类 生态 学 、 解 剖 学 以 及 灵 
长 类 的 进化 史 十 分 必要 , 并 将 对 中 国 灵 长 类 动物 资 
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及 灵 长 类 尾巴 是 起 到 平衡 还 是 重力 支持 作用 的 区 
分 、 体 型 大 小 对 支持 点 的 偏好 性 选择 和 对 位 置 行为 
的 影响 、 以 及 季节 性 和 具体 地 点 、 不 同性 别 年 龄 组 
的 位 置 行为 的 差异 性 等 。 

Hunt et al 对 位 置 行为 的 标准 化 定义 已 近乎 全 
面 , 但 由 于 栖息 地 的 潜在 变化 和 灵 长 类 的 物种 多 样 
性 ， 可 能 还 会 不 断 有 新 的 位 置 行为 模式 被 发 现 并 记 
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该 团队 自 2000 年 来 ， 在 国家 自然 科学 基金 的 持续 资助 下 对 秦岭 川 金丝猴 进行 了 长 期 而 深入 的 研究 。 








取得 以 下 重要 成 果 : 1) 经 过 对 秦岭 川 金丝猴 种 群 的 分 布 和 数量 的 系统 调查 ， 结 合 对 400 年 来 中 国 金丝猴 

















群 分 布 变 迁 的 分 析 ， 揭 示 了 秦岭 成 为 它们 最 后 的 避难 所 ，3 














且 仍 受到 生境 破碎 化 的 威胁 。2) 对 秦岭 川 金 
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丝 猴 的 栖息 地 选择 、 家 域 利用 、 食 性 和 种 群 参数 进行 


















































了 综合 研究 ,揭示 了 它们 泛 化 的 食性 、 大 的 家 域 特征 ， 
阐明 了 这 类 本 应 在 热带 亚热带 生存 的 叶 猴 种 类 对 寒 温 
机 制 的 基础 上 ， 首 次 发 现 这 个 物种 的 交配 制度 是 混交 制 。 











带 气 候 的 适应 机 制 。3) 在 研究 交配 选择 和 个 体 扩散 
是 出 了 在 破碎 化 生境 班 块 间 建 立 走廊 带 ， 使 得 孤 


















































立 种 群 间 个 体 得 以 沟通 ,恢复 基因 交流 ,解决 了 种 群 隔 离 面 临 的 实际 保护 问题 。4) LIF 

















引 性 投 食 ” 的 方 


























法 ， 使 得 树 以 被 近 距 离 观察 3 


西 灵 长 类 可 

















获得 成 功 ， 实 现 了 "个体 识别 ”， 满 足 了 个 体 行为 和 社会 关系 定量 


























分 析 的 条 件 ， 












































为 我 国 灵 长 类 动物 与 大 型 哺乳 动物 的 行为 学 研究 提供 了 可 借鉴 的 示范 样板 。5) 运用 个 体 识 
别 的 手段 ， 对 野生 种 群 的 个 体 行 为 和 社会 关系 进行 系统 研究 ， 发 现 这 种 大 型 的 社 群 具有 分 层 的 社会 结构 和 























严密 的 组 织 形式 ， 阐 明了 它们 的 社会 结构 、 等 级 制度 、 交 配 选 择 和 行为 发 育 过 程 ， 初 步 揭 开 了 川 金丝猴 社 
推动 了 ， 
国 第 一 个 金丝猴 野外 研究 基地 "， 为 野生 动物 种 群 的 长 期 监测 和 保护 和 
得 到 5 项 国家 自然 科学 基金 资助 。 发 表 相 关 论文 百 余 篇 ， 其 中 SCI 收录 近 50 篇 。 




















会 体系 的 
了 “中 


秘 面 纱 





一 夫 多 妻 制 的 松散 母系 社会 。 
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国 灵 长 类 行为 生态 学 研究 的 发 展 。6) 建立 
完 开 创 了 新 的 道路 。 该 团队 曾 
国际 灵 长 类 学 会 主办 的 







































































International Journal of Primatology 和 美国 灵 长 类 学 会 主办 的 4merican Journal of Primatology 代表 国际 灵 长 
国际 保护 生物 学 会 主办 的 Conservation Biology 
该 团队 在 这 三 大 国际 刊物 上 发 表 了 相关 论文 10 Riso IAT 
世界 范围 为 我 国 的 灵 长 类 研究 赢得 了 一 席 之 地 。 














类 研究 的 最 高 水 平 ， 
































平 ， 在 








西北 大 学 生命 科学 学 院 AAN 


















































飞 表 着 国际 保护 生物 学 研究 的 最 前 沿 。 
究 成 果 得 到 了 国内 外 学 术 界 的 广泛 关注 与 好 
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金丝猴 研究 中 心 (陕西 西安 710069) 

















